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Vヽe have proposed a vision systenl for an automatic vehicle都/hich mounts a CCD
camera as a vision sensor This system is employed fOr the silnulation of fuzzy driving
control for a model car The fuzzy control is based only on information of driving
images processed by the vision system  「Fh re ult shoMIs that the fuzzy control is
useful for automatic driving using a personal computer system applied to the vision
system.
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図5にその制御モデルを示す。 (a)は走行道略面上












































:出力に用 いるメンバー ン フブ牒!







a(a., a,) b(b・・ し,)
at ‐ (at, 十 aI.) / 2
a,=(a,,十at,)/2
b, ‐ (bi, 十 bl・) / 2
b` ‐  (b., +  bl,) / 2
(a)スクリー ン座標でのセンターラインの表示
a.(a'., a.,) bi(b.., b',)
a'. ‐ a,十(b,一a.)x(400-a,)/(b,一a,)
a., = 400











ZR :ハン ドルを切 らない





Rl: iF α is Cc and β is CC






















前述 した視覚 システムと制御 ンステ′、の各設定を耳,い,
rule-1, rule-2のそれぞれについて走行 ン
ミュレーションを行 った。初期設定値を表 1に示す。 r
α (■L=, αO)
C,  =  0
















しB : 左 に遠 く位置す る
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表1 走行ンミュレーションにおける初期設定値
座 標      Ix
ly
車体角      DB
速 度       Vv
カメラの押角   FF
カメラの視界幅比 Dd
カメラの高さ   Hh
車体長      Ci
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